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Die f olgenden Angaben »ind den vom Anmelder eingereichten Uirterlagen entnommen 

® Absperr- und Schliessvorrichtungfur Verkehrswege und umschlossene Raume 

© Absperr- und Schlie&vorrichtung fur Verkehrswege 
und umschlossene Raume mit wenigstens einem kraftbe- 
triebenen, im Schliefc- und Ctffnungssinne beweglichen 
Absperr- und SchlieSelement und mit einer aus Steue- 
rungseinheit, Antriebsmotor und nachgeschalteten Ge- 
trieben bestehenden Antriebsvorrichtung zum Antrieb 
der translatorischen oder rotatonschen Bewegung min- 
destens eines Absperr- und Schlielielements. Der An- 
triebsmotor ist als burstenloser G lei chstrom motor (2) 
ausgebfldet und waist mfndestens einen sfgnalisierenden 
Hall-Sensor (3) airf. Diedurch eine Datenleitung (21) uber- 
mittelten Signals der Hall-Sensoren warden durch eine 
logische Steuerungeeinhelt ausgewertet, die somit Dreh- 
zahl, Drehmoment und Drehwfnkel der Motorwelle (4) er- 
mittelt. Daraus sind die Geschwindigkelts- und Beschleu- 
nigungsverlSufe sowfe die Endpositionen und Oberwa- 
chungsfunktionen des Absperr- und Schlie&elements 
programmlert regelbar und einstellbar. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Absperr- und Schliess- 
vorrichtung fur Verkehrswege und/oder vor Oder in um- 
schlosseoen Raumen mit wenigstens einem im Schliess- und 5 
Offnungssinne kraftbetriebenen beweglichen Abspeir- und 
Schliesselement, dass durch einen mit einem zwischenge- 
schalteten Getriebe versehenen Antriebsmotor angetrieben 
ist Deraitige \forrichtungen sind fur die verschiedensten 
Sperrelemente oder Schliess- und Rolitore bekannt, die heb- 10 
und senkbar oder verfahr- bzw. verschiebbar oder drchbar 
sind 

[0002] Deraitige Vorrichtungen weisen verse hiedenartig- 
ste motorische Antriebs systems bestehend aus Antriebsmo- 
toren und Getrieben auf, durch welche die translatorische 15 
oder rotatorische Bewegung des Absperr- und Schliessele- 
menls zumindest zwischen zwei Endlagen bewirkt und be- 
grenzt wird. Bei derartigen Sperrschranken oder dgl. Sperr- 
oder Schliess vorrichtungen ist nacb dem Stand der Technik 
die Lageerkennung des Absperr- und Schliesselements mit- 20 
tels Endschaltem oder Drehgebem realisiert. Dabei ist ent- 
weder ein Endschalter fur die Lagepositionen "offen" oder 
"geschlossen" vorgesehen oder ein Drehgeber an einer 
Welle zum Ermitteln der Lage Absperr- und Schliessele- 
ments notwendig. Nachteilig beam Ens atz von Endschaltem 25 
ist, dass die Position des Absperr- und Schliesselements in 
Zwischen-Positionen nicht erfassbar ist. Ebenso werden an- 
dere wichtige Funktionen wie das Abschalten der Sicher- 
heits-Funktionen, wie Induktionsschleifen, Lichtschranken 
oder dergieichen ebenfalls durch Endschalter gesteuert Bei 30 
einer solchen Ausbiidungsweise ist die Anordnung und das 
Justieren von einer entsprechenden Anzahl von Schaltnok- 
ken und Getriebeteilen erforderlich, was auch einen gewis- 
sen Aufwand an Verdrahtung bedingt Beim Einsatz von 
Drebgebern sind die Positionen zwischen den Endlagen des ^ 
Absperr- und Schliesselements erfassbar, stehen aber in kei- 
nem Wirkzusammenhang mit dem Antriebsmotor, d. h. Lei- 
stungsmerkmale des Absperr- und Schliesselements sind 
ebenso wie beim Einsatz von Endschaltem, nicht erfassbar. 
[0003] Die WO 99/04100 offenbart eine Sperrschranke 40 
mil Kurbelgetriebe und Endschaltem zur Bestimmung der 
Endpositionen des Schrankenbaums. Die DE-U-85 16 062 
zeigt Merkmale eines sich nicht in parallelen Ebeoen bewe- 
genden urn 45 Grad geneigten, mit einem Pleuel Shnlichen 
Bolzen versehenen Kurbeltriebs, wobei die Positionen des 45 
Absperr- und Schliesselements ebenso wie in der 
WO 99/04100 nicht uber den gesamten Bewegungsbereich 
erfasst werden. Auch in der EP 0438 364 Al oder 
EP 0 553 802 Bl werden nur die Endpositionen erfasst. In 
alien funf Schriften sind somit beliebige Positionen des Ab- 50 
sperr- und Schliesselements zwischen den beiden Endposi- 
tionen nicht ermittelbar. Weiterhin mUssen in diesem Stand 
der Technik die Endlagen der Absperr- und Schliessele- 
mente mechanisch justiert werden. 

[0004] Besonders nachteilig bei der bekannten und bisher S5 
Ublichen Ausbiidungsweise mit Endschaltem und Justieren 
der Endlagenpositionen ist der Umstand, dass bei einer 
neuen Vorrichtung, z. B. bei einer Sperrschranke, die vom 
Hers teller durchgefuhrte Einstellung des Bremspunktes und 
der Endlage, sich wahrerid der Einlaufdauer von einigen 100 60 
oder 1000 Schaltvorga^gen dadurch verandert, dass das Ge- 
triebe und die gesamte Mechanik leichtgangiger geworden 
ist Danach muss der Breraspunkt bzw. die Endlage nachju- 
suert werden, urn zu vermeiden, dass der Bremsvorgang 
nicht raehr optimal ablauft, d. h. die Sperrschranke bei- 65 
spielsweise beim Schliessen hart aufsetzt. \br allem bei sehr 
schnellen Absperr- und Schliesselementen, wie sie an Auto- 
bahn-Zahlstellen eingesetzt werden, kann ein fehlendes 



957 Al 

2 

Nachjusderen zu einem ungunstigen B e wegungsablauf der 
Schwenkbewegung und damit in Folge von Verschleisser- 
scheinungen zu einer erheblichen Vcrkurzung der Lebens- 
dauer der mechanischen Vorrichtungsteile ruhren. 
[0005] Fiir bestimmte Anwendungen derartiger Absperr- 
und Schliessvomchtungen wird es ebenfalls als nachteilig 
angesenen, dass der elektrische Antrieb nicht regelbar ist 
Regelbar heisst in diesem Fall, dass das Mass der Beschleu- 
mgung und der Verzogerung der Absperr- und Schliessele- 
mente jederzeit regelbar ist und das die Absperr- und 
Schliesselemente jederzeit in beliebiger und erfasster Posi- 
tion, ohne Definition eines Storfalls und unabhangig von ei- 
nem separateo Sicherheitssystem angehalten werden kann. 
[0006] Hier setzt die Erfindung ein und I6st die Aufgabe, 
die Bewegungsgeschwindigkeit des Antriebsmotors je nach 
den brtlichen oder moraentanen Verhaltnissen stufenlos an- 
zupassen, insbesondere die Endlagen-Positionen der Ab- 
sperr- und Schliesselemente mil Hilfe des Antriebsmotors 
zu erkennen und mit verringerter Geschwindigkeit anzufah- 
ren, den Bremspunkt steuenechnisch und nicht mechanisch 
zu variieren und zu justieren, die Bewegung des Absperr- 
und Schliesselements in vorbestimmten oder von Fall zu 
Fall ausgewahlten Positionen zu unterbrechen bzw. anzuhal- 
ten und insbesondere die jeweilige Position des Bewegungs- 
ablaufs der Absperr- und Schliesselemente uber den An- 
triebsmotor im Zeilprofil zu Uberwachen und zu regeln. 
[0007] Erfindungsgemass werden die bisherigen End- 
schalter und Drehgeber und die bisherigen Antriebsmotoren 
von solchen Absperr- und Schliessvomchtungen durch ei- 
nen einzigen Antriebsmotor mit Hall-Sensoren ersetzt, 
durch den die gesamte Drehbewegung des schwenkenden 
Sperr- oder Schliesselements zwischen den vorgegebenen 
Endlagenposidonen und auch in jeder moglichen Zwischen- 
position iiber die Getriebeglieder erfassbar ist, so dass da- 
durch jede technisch erreichbare Schwenkstellung in ein 
elektrisches Signal des Antriebsmotors umwandelbar und 
als Regelgrosse einer logischen Steuereinheit vorgebbar ist 
Somit steht die Absperr- und Schliessvorrichtung in direk- 
tera steuertechnischen und gleichzeitig antriebstechnischen 
Wirkzusammenhang rait dem Antriebsmotor. Eine mechani- 
sche Justierung der Absperr- und Schliessvorrichtung ist da- 
durch nicht mehr notig. 

[0008] Vorteilhafter Weise ist somit ein variabler Brems- 
punkt einstellbar, sodass bei einer neuen, schwergangigen 
Vorrichtung automatisch sp^ter gebremst wird und bei 
schon eingelaufenen und daher leichtgangigeren \brrich- 
tung automatisch friiher gebremst wird. Auch starke die 
Schwenkbewegung beeinflussende Windeinflusse werden 
erfasst und steuerungstechnisch korrigiert. Durch Hinterle- 
gen von GeschwindigkBitsprofilen kann fur unterschiedliche 
Vorrichtungs- oder Schrankentypen mit verschiedenen 
Laufzeiten bzw. mit verschiedenen Baumlangen, das opti- 
male Bremsprogramm gespeichert und abgerufen werden. 
Das bisher zeitaufwendige Optimieren des Bremspunktes 
erfolgt automatisch mit Hilfe der Steuerungslogik innerhalb 
weniger Schwenk- oder Drehbewegungen. 
[0009] Durch diese Ausbiidungsweise des Antriebs wird 
erheblich an technischem Aufwand gespart und zugleich 
wird der Anwendungsbereich der Steuerung erheblich er- 
weitert, weil durch den Antriebsmotor zusatzliche Funkdo- 
nen initiiert und nach vorgewahlten Steuerparametem gere- 
gelt werden kSnnen. 

[0010] Der Antriebsmotor ist als burstenloser Gleich- 
strommotor (BLGM) mit Hall-Sensoren oder als sonstiger 
Gleich- oder Wechselstrommotor ausgebQdet, dessen elek- 
trisches Feld zur Ermittlung der Drehpositionen der Motor- 
welle genutzt werden kann. Diese Art von Motoren sind be- 
reits bekannt und werden wie nachstehend beschrieben, fllr 
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die erfindungsgemasse Anwendung modifizieit 
[0011] Der Hall-Effekt beschreibt allgemein die Reakii- 
oasspannung die entsteht, wenn ein eleklrischer Strom ei- 
nera rnagnetischen Feid uberlagert wird. Ira Gleichstrora- 
raotor uberlagern sich das magnetise he Feld des Rotors, der 5 
als Permanentmagnet ausgebildet 1st und der Strom durch 
die Wicklung des Staiors. Durch diesen auf der Lorenzkraft 
beruhenden Effekt ist eine Hallkonstante, eine Hallspan- 
nung und ein Hallwinkel definierbar, mit Hilfe derer sich 
eine Hall-Be weglichkeit ableiten lasst In der Anwendung 10 
werden nrit diesen Parametem z. B. Geschwindigkeit, Posi- 
tion und Leistungseigenschaften des rnagnetischen Feldes 
erfafit, 

[0012] Durch Verwendung eines bestirnmten Rotors, der 
als hochwertiger Permanentmagnet ausgebildet ist und einer 15 
speziellen Drehstrorawicklung im Stator und einer entspre- 
chenden Steuerung wird dadurch ein regelbarer Antrieb ge- 
bildet Wie von BLGM bekannt, kann mit einer geedgneten 
Steuerung und geeigneter Software der Motor geregelt be- 
trieben werden, d. h. Dauer und MaB der Beschieunigungs- 20 
phase sind ebenso einstelibar wie die \ferz6gerungsphase. 
Unterschiedliche und maximale Drehzahlen konnen vor und 
wahrend des Betriebs eingestellt werden. Neben dem \br- 
teu\ dass das abgegebene Drehmoment uber einen sehr wei- 
ten Regelbereich konstant gehalten werden kann, weist der 25 
BLGM einen sehr guten Wirkungsgrad auf, 
[0013] Bei Rotoren mit Pennanentmagneten muss dafiir 
gesorgt werden, dass der magnetische Ruckschluss durch 
das Blechpaket des Staters und nicht durch die Motorwelie 
geht Dies hatte hohe Verluste zur Folge. ALLgemein wird 30 
deshalb die Motorwelie aus nicht raagnetischem rostfreiem 
Metall bergestellt. Dieses Material ist sehr teuer und hat 
schlechte Bearbeitungs- und Festigkeitsmerkmale. 
[0014] Bei der hier gewahlten AusfQhrung des Motors ist 
die Welle aus beliebigem Stahl hergestellt. Urn die o. g. ge- 15 
nannten Verluste zu verhindern, wird erfindungsgernass 
zwischen Welle und Rotorpaket eine Hulse aus preiswertem, 
nicht magnetischem Material wie z. B. Aluminium oder 
Bronze eingebracht und somit der magnetische RUckscbluss 
verhindert. 40 
[0015] Die Rotormagnete bewirken eine Anziehungskraft 
auf die Stege des Stators, was ein Rastmoment von Steg zu 
Steg beim Drehen des Rotors bewirkL Entsprechend dem 
geforderten Rastmoment, wird ein Statorpaket mit gerade 
oder schrag angeordneten Stegen verwendet Durch eine 45 
schrage Anordnung der Statorbleche kann das Rastmoment 
deutlich reduziert werden und kann bei extremer Schragung 
ganz eliminiert werden. Da geschragte Blechpakete schlech- 
ter zu wickeln sind, sind fur die Starke der Schragung Gren- 
zen gesetzt Erfindungsgernass soil beim Einsatz eines 50 
BLGM ein automatisches Offnen des Sperr- oder Schliess- 
elements bei Spannungsausfall moglich sein, somit muss 
das Rastmoment m6glichst gering und somit die Stege des 
Stators schrag angeordnet sein. 

[0016] Die Ruckmeldung der Position der Motorwelie und 55 
somit der Stellung des Absperr- und Schliesselements er- 
folgt durch Auswerten der zur Erkennung der Reaktions- 
spannung des Drehfeldes erforderlichen Sensoren irn Motor, 
die in diesem Fall als Hall- Sensoren ausgebildet sind. 
[0017] Die Signale der Hall-Sensoren werden von der 60 
Steuerung erfasst, gezahlt und ausgewertet. Somit sind so- 
wohl Anfahr- und Bremspunkte vor den mechanischen End- 
kgen als auch Geschwindigkeits- und Beschleunigungsver- 
laufe erkennbar und programmiert regelbar. "Ober die Rei- 
henfolge der ankommenden Signale erkennt die Steuerung 65 
die Drehrichtung des Motors. 

[0018] Ein Referenzsignalgeber fiir die Position des Ab- 
sperr- und Schliesselements dient der Sicherheit fur den 
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Fall, dass die von der Steuerung erfassten Signale der Hall- 
Sensoren fehlerbafi sind oder durch Stromausfall nicht mehr 
zu Verfugung stehen. Durch den Referenzsignalgeber ist die 
Position des Absperr- und Schliesselements erfindungsge- 
rnass auch nach Stromausfall ermittelbar und die Signale der 
Steuerung sind korrigier- oder aktualisierbar. 
[0019] Eine Moglichkeit zum Ermitteln der Referenzposi- 
tion ist beispielsweise die Verwendung eines Potentiometers 
als sog. Drehgeber mit guter Linearitat Dieser an einer Ge- 
triebewelle angebracht, liefert der Steuerung absolute Si- 
gnale die zur Definition der Baumstellung auswertbar sind. 
Diese Signale gleicht die Steuerung mit den internen Zahl- 
impulsen ab. \forteil dieses Drehgebers als Referenzsignal- 
geber gegenUber Referenzschaltern in den Endlagen des Ab- 
sperr- und Schliesselements ist, dass bei einem Spannungs- 
ausfall keine Referenzfahrt notwendig ist, urn die Baumlage 
wieder zu erkennen. Das Sensorsignal ist sofort nach der 
Spannungswiederkehr durch die Steuerung erfassbar und 
dadurch die Position des Absperr- und Schliesselements 
wieder ermittelbar. 

[0020] Besonders zweckmassig ist die Anordnung des 
Drehgebers an einer Welle der Absperr- und Schliessvor- 
richtung, die etwa 90° dreht. Wenn der Sensor drehsteif mit 
dieser Welle verbunden und elastisch am Getriebegehause 
abgesturzt ist, lasst sich die ideale Auflosung erreichen. Die 
elastische Abstiitzung am GetriebegehSuse ist deshalb vor- 
teilhaft, weil dadurch etwa durch Rundlaufabweichungen 
hervorgerufene Querkrafte die Lagerung der Sensorwelle 
nicht nachteilig beeinflussen und somit dessen Lebensdauer 
beeintrachtigen konnen. Femer konnen auch andere Senso- 
ren eingesetzt sein, die induktiv, kapazitiv oder magnetisch 
ar bei ten. 

[0021] Das logische Steuergerat zum Auswerten der Hall- 
Sensor-Signale und der Signale des Referenzsignalgebers 
enthalt neben den an sich bekannten Logikfunktionen und 
den Steuerfunktionen des Antriebsmotors die Steuersignale 
fur die Ofien- und Geschlosseopositionen des Absperr- und 
Schliesselements, fur tJberwachungsfunktionen ab einem 
frei vorwahibaren Schliesswinkel und fur das Einleiten des 
elektrischen Bremsens vor dem Erreichen der gewahlten 
Stopp-Position durch dynamisches Annahem. 
[0022] Weitere Steuersignale dienen zum Einstellen und 
tJberwachen der vorgewahlten Schwenkgeschwindigkeit, 
ferner zum Erkennen einer Behinderung der Schwenkbewe- 
gung beispielsweise durch einen FremdkGrper und Einleiten 
einer fur diesen Fall vorgesehenen Massnahme z. B. Alarm- 
Auslosung und/oder Reversieren des Antriebs, sowie zum 
Erkennen einer gewaltsamen Fremdeinwirkung (Vandalis- 
mus) zum Beispiel durch gewaltsarnes Hochdriicken des 
Schrankenbaums oder Offhen der geschlossenen Sperre und 
AuslBsen einer entsprechenden Meldung und/oder eines 
Alarms und ausserdem zum Steuern von Signallampen oder 
Warnleuchten wahrend der Bewegung des Absperr- und 
Schliesselements. 

[0023] Es erweist sich als vorteilhaft, diese vorstehend be- 
schriebene erfindungsgemasse Anwendung eines Antriebs 
zur Steuerung und Uberwachung von Schranken, Personen- 
sperren, Drehkreuzen, Rolltoren oder sonstigen sich rotato- 
risch oder translatorisch bewegenden Absperr- und 
Schliesselementen einzusetzen. 

[0024] Uber Datenleitungen werden die Signale zwischen 
Hall-Sensor bzw. Antrieb smotor, Referenzsignalgeber und 
logischer Steuerungseinheit iibertragen, die Drehzahl, das 
Moment und der Drehwinkel der Motorwelie ermittelt und 
somit die Geschwindigkeits- und Beschleunigungsverlaufe 
sowie die Positionen des Absperr- und Schliesselements 
programmiert regel- und einstelibar. 
[0025] Bei Inbetriebnahme fShrt der Motor zum Erkennen 
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der Endpositionen rait langsamer Geschwindigkeit die End- 
positionen des Abspcrr- und Schliesselements an was einc 
erhohte Stromaufnahme beim Blockieren des Motors zur 
Wirkung haL Diesc erhohte Slromaufhahmc wird als Steuer- 
signal der Steuereinheit vcngegeben die die Endpositionen 
des Absperr- und Schliesselements somit erkennt 
[0026] Dem burstenlosen Gieichstrommotor ist minde- 
stens ein Untersetzungsgetriebe und darauf folgeod minde- 
stens ein Viergelenkgetriebe und/oderein in sonstiger Weise 
rotatorisch und/oder trans Latorisch Kraft ubertragendes 
Glied nachgeschaltet. Zur Verringerung des Energieaufwan- 
des, bzw. zum Ausgleicheo der durch die Getriebeglieder 
und durch die Absperr- und Schliesselemente eingeleiteten 
Massentragheits- und Gewichtsmomente, sind Federmoto- 
ren fur einen stauschen und/oder dynarnischen Ausgleich 
dieser Massen erabringbar, wobei die Federmotoren zwi- 
schen zwei beliebigen Getriebegliedern oder zwischen ei- 
nem Getriebeglied und dem Gehause anlenken. 
[0027] Die Kurbel, die Koppel oder die Schwinge des 
Viergelenkgetriebes sind durch kleinere oder grossere Ge- 
triebeglieder austauschbar um somit durch Verandern der 
Kinematik der einzelnen Getriebeglieder zueinander, unter- 
schiedliche Drehraomeotenverlaufe an mindestens einer der 
Getriebewellen zu erzielen. 

[0028] Durch diese geregelte Bewegung sind im Gegen- 
satz zum Stand der Technik wesentlich kurzere Laufzeiten 
der Absperr- und Schliesselemente in der Grossenordnung 
von 0,5 Sekunden moglich. Es kann ein Haltemoment er- 
zeugt werden, sodass die Absperr- und Schliessvorrichtung 
in jeder beliebigen Lage blockiert werden kann. Bei Span- 
nungsausfall kann die im Zwischenkreis des Antriebsmotors 
gespeicherte Energie dazu verwendet werden, dem Schran- 
kenbaum einen Impuls in Richtung offhen zu geben. 
[0029] In der Zeichnung ist als Ausfuhrungsbeispiel die 
AusbQdungsweise des Antriebs einer Sperrschrankenvor- 
richtung und zwei weitere Ausffihrungsbeispiele von Ab- 
sperr- und Schliesselementen dargestellt Diese werden im 
folgenden anhand der Fig, 1 bis 7 beschrieben: 
[0030] Es zeigen 

[0031] Fig. 1 Sperrschranken-Antriebsmechanik im Teil- 
schnitt mit Sclmittfuhrung A- A 1 , 

[0032] Fig. 2 Spemchranken-Antriebsraechanik in Sei- 
tenansicht (Schnitt A-A') mit Einsicht in den Antriebsmotor, 
[0033] Fig. 3 elektrischer Antriebsmotor mit Hall-Senso- 
ren, 

[0034] Fig. 4 Baukastensystem aus Sperrschranke, Dreh- 

geber, Antriebsmotor und Steuerungseinheit, 

[0035] Fig. 5 Darstellung eines Funkdonsdiagramms ver- 

schiedenerSignale, 

[0036] Fig. 6 perspektivische Ansicht eines Schiebetors 
rait Antriebseinneit, 

[0037] Fig. 7 Frontansicht eines Doppelschwenktors rait 
Antriebseinheit. 

[0038] Die in Fig. 1 dargestellte Sperrschranke zeigt als 
Absperr- und Schliesselement 5 einen kraftbetriebenen, im 
Schhess- und Offnungssinne beweglichen Schrankenbaum 
fur Verkehrswege, angetrieben durch einen burstenlosen 
Gieichstrommotor (BLGM) 2 als Antriebsmotor mit nach- 
geschalteten Getriebeeinheiten 22. 
[0039] Der Kraftfluss zwischen burstenlosen Gieich- 
strommotor (BLGM) 2 und Absperr- und Schliesselement 5 
wird liber ein dem BLGM 2 nachgeschalleten Unterset- 
zungsgetriebe 23 und ein dem folgend nachgeschaltetes 
Viergelenk- bzw. Koppelgetriebe 12 bestehend aus Kurbel 
17, Koppel 18 und Kurbel 19 auf die Hohlwelle 8 geleitet, in 
der, die das Absperr- und Schliesselement 5 aufnehraende 
Abtriebswelle 24, drehfest und herausnehrabar gelagert ist 
Das Untersetzungsgetriebe weist eine Schneckenradwelle, 
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eine erste Getriebeweile 29 und eine zweite Getriebewelle 
30 auf. 

[0040] Schrankenbaum 5, Kraftubertragungsglieder und 
BLGM 2 der Absperr- und SchLessvorrichtung 1 sind in ei- 
5 nem Rahmen 25 montiert und bilden zusammen mit diesem 
eine Einheit Diese Einheit ist in den unteren Gebauseteil 13 
einsetzbar, der die gesamte Einheit trSgt und durch einen 
GehSusedeckel 11 verschliessbar ist. 
[0041] Der notige statische und dynamische Ausgleich al- 
io ler Massetragheits- und Gewichtsmomente aller bewegli- 
chen Varrichtungsteile wird durch ein oder mehrere Feder- 
motoren 16 bewerkstelligt, die zwischen der Schwinge 19 
und dem Gehause 13 angreifea. Einzelne Getriebeglieder 
sind gegen kleinere oder grossere Getriebeglieder aus- 
15 tauschbar um somit durch Verandern der Kinematik der ein- 
zelnen Getriebeglieder zueinander, unterschiedliche Dreh- 
momentenverlaufe an mindestens einer der Getriebewellen 
zu erzielen. 

[0042] Die Datenleitung 21 der Hall-Sensoren und das 

20 Stromzufuhrungskabel 26 flir die Zufuhr elektrischer Lei- 
stung an den BLGM 2 sind geraass Fig. 3 aus dem Motorge- 
hause 35 herausgeruhrt. 

[0043] Mittel (7) dienen zur Begrenzung der Bewegung 
des Absperr- und Schliesselements (5) um in den geregelt 
25 angefahrenen Endpositionen des Absperr- und Schliessele- 
ments (5) eine im kinematischen Sinne bestimmte und somit 
ohne zusatzliche elektrische Energie aufrecht zu haltende 
Ruhelage des gesamten Systems zu erraoglichen. 
[0044] Die Seitenansicht mit der Schnittfuhrung A-A' 
30 durch Rarimen 25 und Untersetzungsg 

dargestellt, die den mechanischen Wiriczusammenhang der 
Absperr- und Scl^essvorrichtung 1 zeigt. An das Unterset- 
zungsgetriebe 23 ist der BLGM 2 angeflanscht, die am Ende 
als Zahnradwelle ausgebildete Motorwelle 4 karri mt das 
35 Schneckenrad der Schneckenradwelle 28. Der Wirkzusam- 
menhang der Getriebestufen des Untersetzungsgetriebe uber 
die auf den Getriebewellen 29 und 30 angeordneten Srirnra- 
der wird nicht naher beschrieben. Durch die auf der zweiten 
Getriebewelle 30 befestigte Kurbel 17 wird das Drehmo- 
40 ment auf das ungleichforraig ubersetzende Viergelenk- bzw. 
Koppelgetriebe ubertragen, das mittels Koppel 18 das Dreh- 
moment auf die auf der Hohlwelle 8 befestigte Schwinge 19 
ubertragL Die resultierende, innerhalb eines Schwenkbe- 
reichs von 90 Grad pendelnde Bewegung der Schwinge 19 
45 wird fiber die Hohlwelle 8 auf die in der Hohlwelle drehfest 
und herausnehrabar gelagerte Abtriebswelle 24 ubertragen, 
an der das Absperr- und Schliesselement 5 angeflanscht ist. 
[0045] Die Wirkverbindung zwischen Abtriebswelle 24, 
Hohlwelle 8 und Schwinge 19 bildet das Verbindungsele- 
50 ment 31. Im weiteren Verlauf der Antriebswelle 24 ist als 
Referenzsignalgeber ein Sensor II 6 in Form eines Drenge- 
bers drehfest mit der Abtriebswelle verbunden, dessen Si- 
gnale uber die Signalleitung 32 zur nicht dargestellten Steu- 
ereinheit ubertragen werden. 
55 [0046] Der mit offenem GehSuse dargestellte BLGM 2 ist 
in Fig, 3 im Halbschnitt naher beschrieben. Auf der einer- 
seits im Lager 36 gelagerten Motorwelle 4 sitzt das Rotorpa- 
ket 10, das eine nicht rnagnetiscbe Hiilse 9 und einen Perraa- 
nentmagneten 33 aufweist Durch die nicht magnetische 
60 Hulse wird der magnetische Ruckschluss in die Motorwelle 
4 verhindert und somit Verluste vermieden. 
[0047] Axial benachbart sind mehrere Hall-Sensoren 3 
ortsfest mittels einer H aliening 34 gelagert Die Sensorsi- 
gnale werden fiber Datenleitungen an die nicht dargestellte 
65 Steuereinheit QbertrageiL 

[0048] Umgeben werden diese B auteile vom Stator 14 be- 
stehend aus schrag angeordneten Statorblechen und deren 
symmetrische oder asymmetrisctae Wicklung 15. Die schrag 
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angeordneten Statorbleche verringern das Rastmoment zwi- 
schen Stator und Rotor, sodass ein manuelles Oflnen der 
Absperr- und Schliessvorrichtung von Hand erleichtert 
wird. 

[0049] Fig, 4 zeigt den steuertechnischen Zusammenhang 5 
von einer Abspeir- und Schliessvorrichtung 1. Die Position 
des Abspeir- und Schliesselements 5 wird direkt rait Hilfe 
des als Drehgeber ausgebildeten Sensor II 6 uber die Signal- 
leitung 32 an die logische Steuereinheit 20 ubennittelt 
Gleichzeitig wird die vom BLGM 2, bzw. von den Hali-Sen- 10 
soren ermittelten Signale fiber die Datenleitung 21 an die lo- 
gische Steuereinheit ubertragen. Die Signale der Hall-Sen- 
soren werden durch Rotation der Motorvvelle 4, bzw. des 
Rotorpakets 10 erzeugt, die in direktem mechanischem Zu~ 
saramenbang mir dem durch die Getriebeeinheiten 2 in 15 
Wirkverbindung befindlichen Absperr- und Schliesselement 
5 stehen. 

[0050] Somit stehen Hall-Signal und Referenzsignal in di- 
rektem Zusaxnmenhang mit der Steuereinheit, die wie bier 
nicht dargestcUt eine eigene Leistungs-Stromversorgung 20 
aufweist. Die Steuereinheit umfasst neben einer zentralen 
logischen Einheit samtiiche steuertechnischen Bauteile wie 
Relais, Verkabelung, Schalter, Stecker, Druckschaltungen, 
Flatinen und Bauteile zur Oberwachung, um einen solchen 
Schrankenantrieb geregelt zu betreiben, d. h. die Geschwin- 25 
digkeits- und Beschleunigungsverlaufe sowie definierte Po- 
sitionen des Absperr- und Schliesselements (5), sowie Dreh- 
zahl, Moment und Drehwinkel der Motorwelle (4) auch 
wahrend des Betiiebs zu regeln und einzustelien, 
[0051] Fig,5steUteinFunkdoriso^agranmimerjrererelek- 30 
trischer Signale zur Oberwachung dar f die mittels der gere- 
gelten Steuerung von der geschlossenen bis bin zur offenen 
Position des Sperr- oder Schliesselements regelbar sind. Als 
Beispiel sind Warntone A beim Schliessen der Schranke 
ggf. mit Vorwarnzeit per Steuerung, Wamtone B beim Off- 35 
nen der Schranke sowie optische Warnsignale C beispiels- 
weise als Dauerlicht oder Blinldicht beim Schliessen oder 
Ofrhen der Sperrvorrichtung, Bremsfunktion D und t)ber- 
wachungsfunktionen E beispielsweise als Lichtschranke 
oder Schleifkontakt, sowie die Ruckmeldung F der offenen 40 
und geschlossenen Stellung des Schrankenbaums als Signal 
dargestellt und durch die logische Steuerung regelbar. Die 
Signale sind unabhangig voneinander an der Ordinate auf- 
getragen und kennzeichnen jeweils den Zustand Ein/Aus 
oder O/I. Die Abszisse kennzeichnet die Position des Ab- 45 
sperr- und Schliesselements zwischen dessen offenen und 
geschlossenen Position. 

[0052] Als zweites Ausfuhrungsbeispiel ist ein translato- 
risch bewegtes Rolltor als Absperr- und Schliesselement 5 
in Fig, 6 gezeigt. Angetrieben wird dieses Absperr- und 50 
Schliesselement 5 durch einen vorstehend beschriebenen 
geregelten BLGM 2, dem ein weiteres Untersetzungsge- 
triebe nachgeschaltet ist, das tiber eine nicht dargestellte, 
nach aussen gefuhrte Verzahnung, die Zahnstange 38 kammt 
und somit das mit der Zahnstange 38 verbundene Absperr- S5 
und Schliesselement 5 bewegt. 

[0053] Der geregelte Antrieb ist auf einem Sockel 39 und 
verstellbaren Gleidagern 40 gelagert Auf dem Antrieb ist 
ein Gehause 13 angebracht, das die gesamte Steuerungsein- 
heit und einen Referenzsignalgeber aufhimmt. «> 
[0054] Als drittes Ausfuhrungsbeispiel ist ein rotatorisch 
bewegtes Schwenktor als Absperr- und Schliesselement 5 
gezeigt, das zwei der eingangs beschriebenen geregelten 
Antriebe 27 aufweist, die Uber eine nicht dargestellte logi- 
sche Steuerungseinheit geregelt betrieben werden, sodass 65 
jede Schwenktorhalfte fiir sich zu unterschiedlichen Zeit- 
punkten mit unterschiedlichen Geschwindigkeiten oder 
beide gleichzeitig mit gleicher Geschwindigkeit betrieben 
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werden kann. 

[0055] Die Getriebeeinheiten 22, die direkt an den 
Schwenktoren angreifen, sind als mehrwertige Koppelge- 
triebe ausgebildeL 

Absperr- und Schliessvorrichtung fur Verkehrswege und 
urnschlossene Raume 

1 Absperr- und Schliessvorrichtung 

2 burstenloser Gleichstromrxtotor (BLGM) 

3 Hall-Sensor 

4 Motorwelle 

5 Absperr- und Schliesselement 

6 Sensor II 

7 Mittel 
8HohlweUe 
9Hulse 

10 Rotorpaket 
U GehSusedeckel 

12 Viergelenk- bzw. Koppelgetriebe 

13 Gehause 

14 Stator 

15 Wicklung 

16 Federmotoren 
17Kurbel 
18Koppel 
19Schwinge 

20 Steuereinheit 

21 Datenleitung 

22 Getriebeeinheiten 

23 Untersetzungsgetriebe 
24Abtriebswelle 

25 Rahmen 

26 Stromzufiihrungskabel 

27 geregelter Antrieb 

28 SchneckenradweUe 

29 1. Getriebewelle 
302. Getriebewelle 

31 Verbindungselement 

32 Signalleitung 

33 Permanentmagnet 

34 Halterung 

35 Motorgehause 

36 Lager 
37- 

38 Zahnstange 

39 Sockel 

40 Gleitlager 

Patentanspriiche 

1. Absperr- und Schliessvorrichtung fur Verkehrswege 
und urnschlossene Raume mit wenigstens einem kraft- 
betriebenen, im Schliess- und Offnungssinne bewegli- 
chen Absperr- und Schliesselement, mit einer aus 
Steuerungseinheit, Antriebsmotor und zwischenge- 
schaltetem Getriebe bestehenden Antriebsvorrichtung 
zum Antrieb der translatorischen oder rotatorischen 
Bewegung mindestens eines Absperr- und Schliessele- 
ments dadurch gekennzdchnet, dass die Absperr- 
und Schliessvorrichtung (1) wenigstens eine weitere 
Vorrichtung zum Erfassen und Andem der bewegungs- 
und leistungsabharigigen Parameter mindestens eines 
Absperr- und Schliesselements (5) aufweist, durch die 
mittels einer logischen Steuerungseinheit die Ge- 
schwindigkeits- und Beschleunigungsverlaufe sowie 
definierte Drehwinkel-Posidonen und Oberwachungs- 
funktionen des Absperr- und Schliesselements (5) wah- 
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rend des Betriebs regel- und einstellbar sind. 

2. Absperr- und Schliessvorrichtung fur Verkehrswege 
und umschlossene Raume mit wenigstens einem kraft- 
betriebenen, im Schliess- und Oflhungssinne bewegli- 
chen Absperr- und Schliesselement, mit einer aus 5 
Steuerungseinheit, Antriebsmotor und zwischenge- 
schaltetem Getriebe bestchenden Antriebsvorrichtung 
zum Antrieb der translatorischen oder lotatorischen 
Bewegung raindestens eines Absperr- und Schliessele- 
ments dadurch gekennzeichnet, dass dex Antriebsmotor to 
als burstenloser Gleichstrommotor (BLGM) (2) ausge- 
bildet und mit mindestens einem signaiisierenden Hall- 
Sensor (3) versehen ist, und dass durch eine die iiber 
eine Datenleitung (21) Ubermittelten Signale auswer- 
tende logische Steueiungseinheit (20), die Drehzahl, 15 
das Drehmoment und der Drehwinkel der Motorwelle 

(4) ermitfcelbar sind und so mit die Geschwindigkeits- 
und BeschleunigungsverLaufe sowie die Endpositionen 
und Uberwachungsfunktionen des Absperr- und 
Schliesselements programmiert regelbar und einsteli- 20 
bar sind. 

3. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 1 
und 2 dadurch gekennzeichnet, dass durch ein Sensor II 
(6) die Positionen des Absperr- und Schliesselements 

(5) als Referenzsignal fur die logische Steuerungsein- 25 
heit iiber eine der Wellen des Getriebes oder iiber die 
Mittel (7) zur Begrenzung der Bewegung des Absperr- 
und Schliesselements (5) ermittelbar sind und diese Po- 
sitionen als Signal der Steuerungslogik voigebbar sind 

4. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 30 
dadurch gekennzeichnet, dass durch die im Zwischen- 
kreis des btlrstenlosen Gleichstrommotors (2) gespei- 
cherte elektrische Energie bei Sparmungsausfall dem 
Absperr- und Schliesselement (1) zum Ofrnen ein im- 
pulsartiges Drehmoment in Richtung Offnen zufuhrbar 
ist 

5. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 
dadurch gekennzeichnet, dass durch den Antriebsmo- 
tor oder durch eine zusatzliche Vorrichtung in jeder Po- 
sition des Absperr- und Schliesselements jederzeit ein 40 
Haltemoment erzeugbar ist. 

6. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen der Motor- 
welle (4) und dem Rotorpaket (10) des btlrstenlosen 
Gleichstrommotors (2) mindestens eine Hiilse (9) aus 45 
nicht magnetischem und nicht metallise hem Material 
angeordnet ist. 

7. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 
dadurch gekennzeichnet, dass die Statorbleche des Sta- 
tors (14) des biirstenlosen Gleichstrommotors (2) rela- 50 
tiv zur Drehrichtung des Rotorpakets (10) schrag ange- 
ordnet sind und die Wicklung (15) des Stators (14) 
symmetrisch oder asymmetrisch ausgefuhrt ist 

8. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 
dadurch gekennzeichnet, dass dem biirstenlosen 55 
Gleichstrommotor (2) mindestens ein Untersetzungs- 
getriebe (U) und/oder darauf folgend mindestens ein 
Viergelenk- bzw. Koppelgetriebe (12) oder in sonstiger 
Weise rotatorisch und/oder translatorisch Kraft ubertra- 
gende Glieder nachgeschaltet sind. 60 

9. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 2 
dadurch gekennzeichnet, dass zur Verringerung des 
Energieaufwandes zum Kompensieren der durch die 
Getriebeglieder und durch die Absperr- und Schliess- 
elemente (5) eingeleiteten Massentragheits- und Ge- 65 
wichtsmomente, Federmotoren (16) fur einen stati- 
schen und/oder dynamischen Ausgieich dieser Mo- 
raente einbringbar sind, wobei die Federmotoren zwi- 



schen mindestens zwei beliebigen Getriebegliedern 
oder mindestens zwischen einem Getriebeglied und 
dem Gehause (13) anlenken. 

10. Absperr- und Schliessvorrichtung nach Anspruch 
2 dadurch gekennzeichnet, dass Kurbel (17), Koppel 
(18) oder Schwinge (19) des Viergelenk- bzw. Koppel- 
getriebes (12) durch kleinere oder grossere Getriebe- 
glieder austauschbar sind und somit durch Verandern 
der Kinematik der einzelnen Getriebeglieder zueinan- 
dex, unterschiedliche Drehmomentenverlaufe an min- 
destens einer der Getriebewellen erzielbar sind. 
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